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“ MOTTO

“Sesungguhnya orang-orang yang bertaqwa mendapat kemenangan”

(AN -Naba’ [78]:31)

“Barangsiapa bertaqwa kepada A\llah niscaya Dia akan mengadakan baginya
jalan keluar ”

(A\th — Thalaq [65]:2)

“...Allah akan meninggikan orang-orang yang beriman diantaramu dan orang-
orang yang diberi ilmu pengetahuan beberapa derajat...”

(A\I-Mujadilah [59]:11)

“Barangsiapa yang menempuh jalan untuk menuntut ilmu, niscaya

Aillah akan bukakan baginya salah satu jalan menuju surga...

(hadits riwayat: Abu dawud)
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WIRELESS ROBOT BERODA PEMADAM APl YANG DIKENDALIKAN
PERSONAL COMPUTER

Hedy Risman
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember
ABSTRAK

Tugas akhir penulis adalah mengenai sistem pengendalian mobile robot yang
dikendalikan oleh user melalui personal computer (PC) menggunakan metode
telemetri ini merupakan salah satu penerapan sistem komunikasi data yang bersifat
wireless. Perangkat sistem ini terdiri dari sistem transmitter (pengirim) dan sistem
receiver (penerima). Pada sistem transmitter mengunakan laptop sebagai pengendali
utamanya yang didalamnya terdapat GUI (Graphic User Interface) yang dibuat
dengan menggunakan delphi 7 sedangkan pada sistem receiver menggunakan
mikrokontroller ATMega 8535 pada mobile robot sebagai penerjemah dari perintah —
perintah dikirimkan dari laptop. Komunikasi data terjadi secara wireless dengan
bantuan perangkat RF Yishi 1020UB. Pengujian dilakukan dengan menguji sistem
perangkat keras dan perangkat lunak juga integrasi dari keduanya. Pada perangkat
keras dilakukan pengujian pada sistem minimum, regulator, driver motor, driver
kipas, serial dan juga pada RF Yishi 1020UB baik sebagai transmitter dan receiver.
Setelah itu dilakukan pengujian gerakan robot melintasi beberapa macam lintasan dan
mematikan api. Dari hasil pengujian sistem transmitter dan sistem receiver
menunjukkan bahwa pengiriman dan penerimaan data melalui RF Yishi 1020UB
dapat bekerja dengan baik dan tidak terjadi interferensi dengan pemancar radio lain.
Hal ini dibuktikan pada hasil pengujian sistem secara keseluruhan menunjukkan
bahwa mobile robot dapat dikendalikan secara langsung oleh user.

Kata kunci : Sistem Telemetri, Mobile Robot, YS — 1020UB, Pengendali
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WIRELESS OF FIRE FIGHTER MOBILE ROBOT CONTROLLED BY PC
Hedy Risman

Electrical Engineering Department, Faculty of Engineering, University of Jember
ABSTRACT

The author’s final project is about an actuation mobile robot controlled system by
user use personal computer (PC) using telemetric method. This instrument is one kind
of an instrument which applies the data communication system wireless
characteristic. The system equipment of this instrument consists of transmitter system
and receiver system. The transmitter system use laptop as their main controller of the
system which built in GUI (Graphic User Interface) which is made with Delphi 7
meanwhile receiver system use microcontroller ATMega 8535 as their main
controller of the system in the mobile robot as translator tasks from a laptop. The data
communication use RF Yishi 1020UB. The data validation was tested hardware
system, software system, and integrated both of them. The hardware system was
tested, they are minimum system, regulator, motor driver, fan driver, serial, and RF
Yishi 1020UB as transmitter or receiver were done. After that, the movement of robot
in several environments and extinguish the fire. Based on the observation result of
both transmitter and receiver system, shows that both data transmitting and receiving
through radio it is work well and doesn’t cause any interference with another radio
transmitter. It proofed by the result all of system mobile robot can controlled by user
directly.

Keywords : Telemetric System, Mobile Robot, YS 1020UB, Controller



RINGKASAN

Wireless Robot beroda pemada Api yang Dikendalikan Personal Computer;
Hedy Risman.; 041910201093; 2011; 82 halaman; Program Studi Strata Satu Teknik,
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik Universitas Jember.

Seiring dengan perkembangan teknologi, peran robot sebagai alat bantu yang
dalam kondisi tertentu sangat dibutuhkan dalam kehidupan sehari-hari dan industri.
robotika merupakan satu dari empat bidang ( nanotechnology, bioengineering, energy
conversion, robotics ) yang diprediksi akan berkembang pesat dan saling berkaitan di
masa depan. Bahkan dalam beberapa tahun belakangan ini, diadakan suatu kontes
atau perlombaan robot yang bertujuan untuk mengenalkan maupun memperluas ilmu
pengetahuan kita khususnya bidang robotika. perancangan robotika dengan membuat
robot pemadam api yang mana metode pengendalian gerak robot dengan PC/ laptop
sebagai pengendalinya. Di PC dibangun suatu GUI ( Graphic User Interface ) dengan
program delphi dimana GUI tersebut berisikan perintah — perintah untuk mengatur
pergerakan robot dan memadamkan api untuk memudahkan pengendaliannya perlu

untuk diimplementasikan.

Perancangan dan implementasi pengendalian gerak mobile robot ini terdiri
dari tiga tahap. Pertama, perancangan platform dan rangkaian elektronika yang
dibutuhkan. Kedua, perancangan perancangan dan implementasi perangkat lunak.
Ketiga, integrasi perangkat lunak dan keras. Platform mobile robot terbuat dari bahan
mika acrylic dengan ketebalan 2mm dan terdiri dari tiga tingkat. Tingkat pertama
untuk actuator dan baterai, tingkat kedua untuk rangkaian driver motor dan regulator,
tingkat ketiga atau yang paling atas untuk rangkaian sistem minimum, driver Kipas,
kipas dan RF Yishi 1020UB sebagai receiver. Mobile robot didesain dengan sistem
pengendalian differential steering sedangkan pada laptop perangkat keras yang
digunakan adalah rangkaian RS232, regulator dan RF Yishi 1020UB sebagai

transmitter. Laptop disini berfungsi sebagai sistem transmitter dan mobile robot



sebagai sistem receiver. Sebelum menggunakan RF Yishi perlu disetting dahulu
seperti baudrate, channel yang dipakai juga dikonfigurasi dahulu. Perangkat lunak
yang digunakan pada laptop dibuat dengan menggunkan Delphi 7 dan untuk bisa
berkomunikasi serial maka digunakan ComPort 4.1 yang mana penggunaannya
sangat mudah dan sering digunakan dalam komunikasi serial. Pada mobile robot
dibuat perangkat lunak dengan menggunakan bahasa C yang ditanam pada
mikrokontroller sehingga dapat menerjemahkan perintah GUI dari laptop. Setelah itu
diadakan pengujian dari integrasi perangkat keras dan lunak.

Kesimpulan yang didapat dari hasil analisis dan pembahasan pada penelitian
ini adalah jangkauan komunikais data RF dari 10 hingga 50 meter berjalan baik,
waktu tempuh rata-rata robot paling cepat pada lintasan keramik kasar yaitu 5,46
detik sedangkan untuk pengujian gerakan melintasi penghalang kurang begitu baik

dikarenakan kondisi ban dan kombinasi gear roda.
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